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Fruchtpresse. 
Patentiert im Deutschen Iteiche vom 30.IHarz 1919 ab, 


Die bisher bekannten Fruehtpressen be- 
sitzen entwed'er einen rait d£m Fruchtbehal- 
ter fest verbundenen Handgriff, gegen -den 
ein gelenkig angeordneter, den PreBstempel 
tragender Hebel bewegt warden kanh, oder 
aber sie sind 1 mit zwei sich kreuzenden Druck- 
hebeln ausgestattet 

Die Erfindung unterscheidet sich von diesen 
bekannten Pressen ■dadurch, daB am Behalter 
der Fruchtpresse zwei einander gegeniiber- 
hegende Haridgriffe und an einein dieser 
Handgriffe ein Druckhebel angeoidnet sind. 
Durch diese Anord'nung wird -erzielt, dafi die 
Fruchtpresse auf zweierlei Weise, je nachdem 
leichter oder schwerer dutch zupressende 
Massen in Betracht kommen, benutet werden 
kann. 

In dfcr Zeichmmg ist ein Ausfubrungsbei- 
spiel des Erfindungsgegetistandes dargestellt, 
und zwar zeigen Fig. I eine Langsansicht der 
Fruchtpresse und Fig. 2 eine Draufsicht der- 
selben. 

Der durchlochte Fruchtbeh alter a ist am 
oberen Rande mit einem Fingbiigel umgeben, 
der nach den beid'en Seiten bin in die Hand- 
griffe c und d iibergeht. Die Hand'griffe und 
der Druckhebel e sind in bekannter Weise mit 
abgerundeten Flanschen h versehen. In Fig. 1 
sind die Querscbnitte der Handgriffe c und d 
und des Druckhebels e eingezeichnet. Arn lin- 
ken Handgriff c sind nahe d'em Fruchtbehai- 
ter Lagerungen f angebracht, in denen der 


Druckhebel e mittels eines Bolzens g gelagert 
ist, Der Druckhebel e tragt m bekannter 
Weise den gelenkig angeofd'neten Druckstem- 35 
pel 6 und wird in seiner Bewegung durch 
einen am rechten Handgriffe angebrachten 
Anschlagi begrenzt 

Die Wirkungsweisen der Fruchtpresse sind 
folgende: Bei leicht durchzudriickenden Mas- AQ 
sen wird die Fresse freischwebend gehalten 
oder aber auch auf den dem Druckhebel ge- 
genuberliegenden Handgriff gestutzt, so dafi 
der reehte Handgriff mid' der Druckhebel un- 
gefahr senkrecht zur Korpervorderseite ver- 45 
laufen. Bei schwerer durchzupressenden Mas- 
sen wird die Fruchtpresse mit ibren beiden 
al3 Auflager dienenden Handgriffen in ein 
GefaB gehiingt, derart, daB die beiden Hand- 
griffe parallel zum Korper des Bedienenden 50 
verlaufen. Der links Handgriff wird mit der 
linken und der "Druckhebel mit 'der rechten 
Hand umfafit. Das Ni-ederdtiicken des Druck- 
hebels e erfolgt dann durch die Streckkraft 
des rechten Armes und gegebenenfalls unter 55 
Zuhilfenahme des Korpergewichtes, 

Pateht-Anspruch: 

Fruchtpresse, dad'urch gekennzdchnet, 60 
daB am Behalter derselben zwei einander 
gegenilberliegende Handgriffe (c, d) und 
an einem ddeser Handgriffe ein Druck- 
hebel 0) angeordnet sind. 
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Endoscope for internal space use - has articulated segments with 
heating elements operating on evaporating liquid for controlled 
movement 

GRUNDLER P 11.03 .87-DE -707787 

SOI S02 T06 P81 (22.09.83) A61b-01 GQ2b-23/24 .G05d-03 
11.03.87 as 707787 (1230SB) _ 

The endoscope unit has disc shaped segments (l).with bush shaped 
links (2) located in the centre. The ends of the links are. ball shaped 
(3,4) and are sized to engage with each other to provide flexibility. 
The formed links are located within a protective sleeve (5). 

Movement and control of the links is provided by each segment 
having a pair of built in bellows (7,8) that are filled with a liq. that 
easily evaporates e.g. Alcohol. Each pair of bellows has an 
associated heating element (9). An external controller is used to 
provide selective actuation of the heaters to direct the endoscope 
into a specific shape. 

ADVANTAGE - For accurate directional manipulation, (5pp 
Dwg.No. 1/5) ' 
N88-206377 
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Ein Endoskop mit elnem biegefahigen Strangkorper (S) 
wtrd dadurch verbessert, daS der Strangkorper (6) aus elner 
Vielzah! aneinander gereihter Segmerue (S) bes:eht r die 
durch Gelenke {3, 4] miteinander vsrbundert und von einer 
Schlauchhulfe (5) umgeben sind und da&jedem Gelenk[3,4) 
ein elaktronisch steuerbarer Stettarurieb (7, 3) lugeordnec 
rsr. Die speicherbarsn WinkelstellungsinFarmatlorien und 
die entsprechenden Stellbewegurtgen durchwandem die 
Getenke [3,4] nacheinander entgegengesetzt zurFonbewe- 
gungsrichtung des Endoskops. Die sich ergsbende schtan- 
gsnartige Sewegurtg erleichtsrt das Einschieben des Endo- 
skops rn stark gewundene Hohlgange. Die Gelenke (3. 4) 
konnen als t zusarnmenschrtappbare Hohtkugelabschnitca 
ausgebildec'sein. Die SteNantriebe (7. 3) sihd einandjr enc- 
gegenwirkende Balgen, die einem steuerbaren Druck un- 
terworfen sind, beisptetswelse durch Beheizung [%} eirter 
darin enthattenenleichtverdampfenderj Flussigkeit. 
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Parentanspruche 

t. Endoskop mit einem biegefahigen Strangkorper 
hoher ^Siabilitat *gtgen Lahgenanderungen unter 
dem EinTluO von Zug"- und Druckkraften in Langs- 
richtung. dadurch gekennzeichnet, daB der 
Strangkorper (6) aus einer Vietzahl aneinander ge- 
reihter Segmente ( I) bes teht, die durch Gelenke {3, 
4) mkeinander verbunden und von einer Schlauch- 
hulle (5) umgeben sind, daB jedem Gelenk (3, 4) ein 
elektronisch steuerbarer Steltantrieb (7, 8} zuge* 
ordnet ist. der seine WinkelsteUung bescimmt, und 
da.O .der momentanen WinkelsteUung der Gelenke 
entsprechende Informationen in Abhangigkek von 
der Fonbewegung des Strangkorpers (6) laufend 
an die Steilantriebe der entgegen der Fortbewe- 
gungsrichtung nachstfolgenden Getenke wekerge- 
geben werden. 

2. Endoskop nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnei. daB hohle Kugelgelenke (3.4} verwendet 
werden und ein Giasfaser-, Elektro-, Schlauchlei- 
tungen und dgl. enthakender Funktionsstrang 
durch diese durchgefuhrt isL 

3. Endoskop nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB das einzelne Segment (1) als runde 
Scheibe ausgebildet isc t an deren beiden Seken je 
eine innere (3) bzw. auBere (4) Halfte eines zusam- 
menschnappbaren Hohlkugelgelenks angeordnet 
isL 

4. Endoskop nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Stellantrieb eines Gelenks (3. 4) 
aus zwei einander encgegenwirkenden Balgen (7. 8) 
besteht* 

5. Endoskop nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zetchnet. daG die Balgen (7, 8) eine teicht verdamp- 
fende Ftussigketc und ein Kuhl- und/oder Heizele- 
ment(9)enthaken. 

6. Endoskop nach Anspruch 5. dadurch gekenn* 
zeichnet, daB Kuhlmktelkan'ate (11} durch den 
Strangkorper gefiihrt sind. 

7. Endoskop nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die Balgen uber miniaturisierte Venu- 
le mit einer Druckflussigkeit beaufschiagt sind. 

8. Endoskop nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet.daQ die Stellantriebe aufeinanderfotgende 
Gelenke gegeneinander, insbesondere um 90\ be- 
zuglich der Langsmktelachse des Sirangkorpers 
winkelversetzt angeordnet sind. 

9. Endoskop nach Anspruch K dadurch gekenn- 
zeichnet. daB der Steilantrieb aus mehr als zwei in 
einer Gelenkebene angeordnecen Balgen (10} be* 
scene. 

10. Endoskop nach Anspruch t. dadurch gekenn- 
zeichnet. caB ein ordich Fesilegbarer. als Srellungs- 
geber ausgebildeter Ring (13) o. dgl vorgesehen is;, 
durch den der Strangkorper (6) durchgeschoben 
wird. wobei durch beruhrungslose Abiastung der 
Durchlaurtakt der Segmente (t) erfaQ: und zur 
Steuerung der Wekergabe der WlnkeiSteliungsin* 
formations.! herangezogen wird. 

Beschrejbung 

Die Erftndung betriff t ein Endoskop mit einem biege- 
fahigen Strangkorper hoher Stabifitat gegen Langenan- 
de rung en unter dem EinfluB von Zug- und Druckkraften 
in Langsnchtung. ' 

Unter Endoskopen werden Instrumcnte im wcitesten 
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Sinne zum Betrachcen des Innenraumes hohler K6f j 
verscanden t auch solche, die Schneidinstrumente, We 
zeuge oder Manipulatoren tragen r um in dem zu unc 
suchenden Hohlraum irgendweSche - Verrichtun^ 
durchzufflhren. betspielsweise Pro6en zu entnehmen 
Becracht kommen Endeskope mi; den verschiedens 
optischen Systemen und fur medizinische, technisc 
oder sonstige Anwendungen t soweit sle als biegefahi 
Strang ausgebildet sind, ^ _ 

Aufgrund ihrer Biegefahtgkeit konnen solche En^ 
skope in einen Hohlraum von der Form eines mehrf; 
abgewinkekea kurvenreichen oder verschlunge: 
Ganges eingefuhrt werden, beispiekweise ein ECotos^ 
in den Dickdarm. An den stark gekrummten oder zb 
winkeken Stellen btlden die an der KrummungsauB 
seite gelegenen V/andflachen des Ganges LekFlad 
we!che eine Umlenkung des nachgeschobenen Sera 
korpers bewirken. so daB dieser sich bei der Weker 
wegung verfqrmt und letztlich der durch den Hohlg 
vorgegebenen Bahn Folgt. Das Einschieben wird jed 
durch die Reibung und den Verformungswiderstand 
Strangkorpers in zunehmendem MaBe er'schwert 
weker das Endoskop vordringt. Die zwischen der 
drangenden Wandflache und dem Endoskop auftrei 
den Krafte nehmen stark zu; bis schlieBlich entweder 
,Stabtlitat des Endoskops oder im Beispiel die B 
stungsfahigkeit der Darmwand ihre Grenze erreiche 
Der Erftndung Hegt die Aufgabe zugrunde, ein bie 
fahiges Endoskop vorzuschlagen. das in einem gev, 
denen Hohlraum ohne Beschadigung [etchter und ^ 
ter vorgetrieben werden kann. 

Diese Aufgabe wird bei einem Endoskop der eir 
tend bezeichneten Arc erfindungsgemaB durch 
kennzetchnenden Merkmaledes Anspruchs I gelost. 

Der Strangkorper besteht aus einer Vielzah! anei: 
der gereihter Segmente geeigneter Form, die durch 
lenke miteinander verbunden und von einer Schla 
hulie umschlossen sind. Die Gelenke verschafcen - 
Strangkorper einerseits eine ausreichende Flexibi 
und andererseits die erforderiiche Zugfestigkeit I 
Inkompress'ibilitiit in Langsrichtung. In erster I 
empfehlen sich zen:rale einachsige Gelenke oder 
getgelenke, es ist aber auch moglich T die Segm 
durch eine gegensekige Verschachtelung oder d 
langenveranderbare Konscruktionselemente im 
fangsbereich gelenkartig miteinander zu verbinden 
SchlauchhuSle dient als Schutzhaut fur die Gelenk 
mente und muB elastisch sein, 

Jedes Gelenk hat einen elektronijeh sceuerb 
SteUantrieb. der seine Winkelsteilung besdmm: 
zwischen zwei extremen Eridstellungen zu andern 
mag. Dieser S'tellantrieb, der zwischen jewsils zwei 
menten angeordnet und beispielsweise mit einem 
menc bau!ich vereinigt ist, stelk sich nach einer ihr 
gebenen Winkelstellungsinformation ein. Diese Wi 
stellungsinformationen werden bei der-Vorwarcst 
gung des Strangkorpers ursprunglich von einem ar 
sen vorderem Ende gefenkig angeordneten Steue 
erzeugL Der Steuerkopf bzw. sein Gelenk hat 
individual! steuerbaren Stelbntrieb. der von eine 
Endoskop fuhrenden Person, beispielsweise dem 
aufgrund der Beobachtung des.Hohlraums Und d< 
wunschten Bewegungsbahn taufend gesteuert wire 
beispielsweise bei technischen Anwendungen dun 
Programme 

Diese sich zekltch andernde Winkelstellungsinf 
tion, die ein Abbild der gewunschten Bcvycgung 
des Endoskops ist. durchlauft den Strangkorper in 
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seiner r-ortoe^egung, D\is bedeutet. duLi bei Vorwarts- 
bewegung urn ein Segment das entgegen der Fortbewe- 
gungsrichtung niichstfolgende Gelenk die Winkelstel- 
lung des vorhergehendenGeJenks^ubernimmL Betrach- 
ret mart also de'trin Bewegung befindftchen Strangkor- 
per. so wird man beobachten. daB bezuglich einer raum- 
festen Stelle die vorbeiziehenden Gelenke alle dieseibe 
Winkelstellung haben, 

Damk wird die Bewegung einer Schlange nachge- 
ahmt, was den Vorteil hat. daQ die vom Endoskop auf 
die Wand der Hohlung. in welcher es sich bewegt, aus- 
geubte Kraft gleichmaBig vertetk wird, ortliche Qber- 
beanspruchungen der Wand an den Urnlenkstellen ent- 
fatten und der Fortbewegung somk ein wesendich ge- 
ringerer WIderstand entgegengesetzt wird. Das aber 
hat zur Folge, daB mehr Windungen uberwunden und 
iangere Strecken zuruckgelegt werden konnen. 

Die Informationswekergabe bzw. der Durchlauf der 
Gelenkbewegungen durch den Strangkorper entspricht 
der Wtrkungs^-eise eines Schieberegisters. Der Ablauf 
ht deshalb mit elektromschen Mineln am besten zu ver- 
wirktichen. Es sind mkemander verkoppeke Digkalspei- 
cher erforderlich. die auGerhalb des Endoskops oder 
auFgeteitt in oder zwtschen den Segmenten uncerge- 
bracht warden konnen, Wesencliche Telle der Steue- 
rung, narntich so wohl die Speicher a!s auch die zur Infor- 
mationswekergabe erfordertichen elektromschen 
Schakkreise konnen in geeigneter Mikrotechnologie 
(Chips) ausgebtldet seiru 

Vorzugsweise ist anzuscreben. daB die Zaht der Lel- 
tungsadern. die zusammen mk den GlasFaseriekungen 
fur die Beieuchtung und die Optik. Schlauchlekungen. 
Bowdenzugen und dgL im sogenannten Funktionsscrang 
untergebracht werden mussen. moglichst gering isl 

HtnsichtUch der konstruktiven Ausbildung wirdvor- 
geschtagen. daB zwischen den Segmented hohle Kugel- 
gelenke verwendet werden und der Funkuonsstrang 
durch diese durchgcfuhrt ist. Die Segmente selbst sind 
vorzugsweise als runde Scheiben ausgebitdet. die von 
dem Funkeionsstrang in der Mkte axial durchsetz; sind. 
wobei an der einen Seke eine innere und an der anderen 
Seke eine auBere Haifte eines zusammenschnappbaren 
Hohlkugelgelenks angeordnet Ist. 

Der SteUamrieb eines Geleaks besteru vorzugsweise 
aus zwei einander entgegenwirkenden Bilge a. die mU 
eiaem steuerbaren Druck beaufschtagt werden. Den 
Druck kann man dadurch erzeugen, daB die Balgen eine 
leichc verdampfende Flussigkek und ein KuhU ur.d/oder 
Heizetement enthakea Die Hetz- oder KOhtelemente. 
belspielsweise Halblekerelemente. werden mk;e!s en:- 
sprechender Schakkreise an eine im Funktionssirang 
verlaufende Versorgungslekung angeschlossen und er- 
hakert Energie entsprechend dem gewQnschten Wlnkel- 
ausschlag des Gelenks. Es konaen auch KQhtmktelkana- 
le durch den Strangkorper gefuhrc sein. beispieisweise 
im Riagquerschnk: eines doppelwandtgen Hullschlau- 
ches des Endoskops. In diesem Fall genQgt es, zum 
Zwecke der Steuerung die Hetzenergie und damk den 
' Dampfdruck zu verandern. Andererseks konnen die 
Balgea aber auch uber miniaturislerte Vendle mit einer 
Druckflussigkek beauFschlagt sein. 

Handek es sich um einachsLge- Gelenke. so_konnen- 
aufeinanderfotgende Getenke und deren Antriebe ge- 
geneinander bezuglich der Langsmkcelachse des 
Strangkorpers winkelversetzt angeordnet seia.insbe- 
sondere um 90°. Auf diese Weise sind raumliche Siege- 
bewegungen des Endoskops realisierbar. Zunrgfeichen 
Zweck ist es aber auch mogStch, daQ der Stellancrieb bei 


einem mehrachsigen Golcnk odor etnem Kugclgtlenk: ■ 
aus mehr als zwei" in einer Ebene angeordneten Balgen 
besteht. 

Zur Erfassung des Taktes der Informationsweiterga- 
5 be wird vorgeschlagen, daQ ein drtlichfestfegbarer, als 
SteHungsgeber ausgebildeter Ring o. dgL vorgesehen 
ist # .durch.,den der Strangkorper durchgeschoben wird. 
Dabei wird durch beruhrungslose Abtastung das Wel- 
terrucken der Segmente bzw. Gelenke und die Bewe* 
to gungsrichtiing erfaQc 

Ausfuhrungsbelspiele der Erftndung werden nachfol- 
gend anhand schernatischer Zeichnungen erlautert, 1m 
einzelnenzeigc * 

Fig. 1 einen Langsschnkt eines mehrere Segmente 
iS umfassenden Abschnkts eines Endoskops. 

Fig. 2 einen Querschnitt II-II des Endoskops nach 
Fig. U 

Fig. 3 einen Querschnitt eines Endoskops anderer 
Ausfuhrungsform. 
20 Fig. '4 etnen Teillangsschnk: des Endoskops nach 
Fig. I in kleinerem MaBstab und 

Fig, 5 die Darstellung eines Koloskops im Dickdarm. 
Das in den Fig. i und 2 dargesteUte Endoskop besteht 
aus scheibenformigen Segmenten{!). an die jeweils eine 
25 die Scheibe in der Mitce senkrecht durchsetzende kurze 
Hulse (2) angeformt ist- Die Enden der Hulsen sind als 
Hohlkugelabschnitte ausgebildet. welche innere und au- 
Gere Gelenkhalften (3 und 4) bitden. Um die so gebilde- 
ten Zentratgelenke konnen die Segmente Taumelbewe- 
30 gungen gegeneinander ausfuhren. Der durch die Hulsen 
(2) und die Gelenkhatften (3 und 4) gebildete durchge- 
hende Kanal enthatt einen niche dargestellten Funk- 
tionsstrang. der bekanntermaQen eine Glasfaseroptik, 
Glasfasern zur Beleuchcung, Betatigungskabel fiir.ggf. 
35 am ECopf des Endoskops angebrachEe Werkzeuge, 
Stromversorgungstekungen, Signaluberiragungsleltua- 
gen. Schlauche u. dgL enthalL Die Segmente (1) und die 
Gelenke sind von einer elastischen Schlauchhulle (5) 
umschlossen und bilden so insgesamt einen sog. Strang- 
40 korper(S)- 

Lfm die Gelenke zu bewegen sind zwischen den Seg- 
menten (1) je zwei Balgen (7 und 8) angeordnet, die zum 
Teil mit Alkohol oder einer anderen leicht verdampfen- 
den Flussigkeit gefulk sind. In jedem Balgen isc ferner 
45 ein Heizelement (9) uncergebracht, das an einer sich 
durch das ganze Endoskop erscreckenden Versorgungs- 
tekung angeschtossen isc, wobei elektronische Schak- 
kreise, Steuer- und Schaltfunktlonen sowie die Funktlon 
der Speicherung der Winkelstellungsinformation aus- 
io uben, 

Durch Beheizung eines Baigens, belspielsweise de? 
Buigens (7), erhohc sich dessen Innendruck. Er wird lin- 
ger und bewirkt dadurch eine Winkelanderung des zu- 
gehorigen Gelenks, d. h. eine Neigung der ihn etnschlie 
55 Benden Segmente zueinander, was bei dem oberster 
Gelenk in Fig. I gezeigt "ise. Diese Bewegung wird un 
terscutzt durch eine gleichzekige AbkQhlung des au 
cerselben Ebene befindlichen zweiten Baigens (3}. Sein* 
Heizung wird hierzu abgestelk, so daQ er seine Warnv 
£0 durch die Schtauchhulle (5j hindurch an die Umgebun.- 
oder einen Kuhlflussigkekskreistauf abgeben kanr 
Durch wechselnde Zufuhrung von Hetzenergie- un< 
Kuhlung kann so eine Bewegung jedes Gelenks nac 
links und rechis herbelgefuhrt werden. 
65 In dem Beispiel nach den Fig. I und 2 kann sich jede 
Gelenk nur um eine Querachse bewegeh. Es hande 
sich also, genau genommen, um ICugetgelenke mk a-i 
eine Achse beschranktem Freiheitsgrad. Aus dlesec 


Grunde siaci die BaU -.puure aufemanderfotgender Ge- 
lenke um jeweils 90 oezogen auf die Langsmitteiachl^ 
gegeneinander verse^w. Dadurch konaert bet entspre- 
ehender Steuerung oer_ Hetzungen im Ergebnts aud - 
raumltche" Krummungen des Strangkorpers erzeugtY 
v/erden. Fig, 3 zeigt eine alternative Ausfuhrungsform;" 
zum gleichen Zweck. Hier sind in einer Ebene vter Bal- ■ 
gen (10) angeordnet, die bei entsprechender Assteue- 
rung zweidtmensionale winkelbewegungen des betref- 
fenden Kugelgetenks ermoglichen, AuGerdem zetgcFIg. 
3 tn den Zwlcketn zwischen den Balgen angeordnete 
KQhifIussigkeicsschlauche{l 1), die in zwei Querschmtts* 
zonen fur den Hin- und RGcklauf getellt sind. ; 

In der weiter veretnfachten Darstellung des Strang- 
korpers (t) nach Fig. 4 ist der Kopf (12) des Endoskops 
gezeigt, der eine Sonderfcrm eines Segments darsielk 
und insbesondere die Beobachtungs- und Beleuchtungs- 
optik und den eventuellen Manipulator enthalt Im unte- 
ren Tell der Fig, 4 ist ein Ring (13) dargestellt. der an der 
Innenseite mi: den Segmenien zusammenwirfcende be- 
ruhrungsfoseSensoren(14) aufweist. 

Beim Einschieben des beschrtebenen Endoskops in 
einen zu untersuchenden Hohtraum wird der Ring (13) 
an der Offnung des Hohlraums befes tigt und der Strang* 
korper dann durch den Ring durchgeschoben. Dabei 
erfassen die Sensoren (14) jedesmal den Vorbeigang 
ernes Segments (l).,Dadurch wird ein Taktsignal ausge* 
I5st. Das Taktsignal hat zur Folge, daB bei etner Vor- 
wartsbe wegung in Richcung des Pfetles (15J die Wtnket- 
scellung des frei steuerbaren Kopfgelenks (16) sich auf 
das folgende Getenk (17) ubertragL Beim nichscen 
Taktsignal wandert diese Winkelstetlungsinforcnation 
zum folgenden Gelenk (1 8) wetter, wahrend das Gelenk 
(17) wiederum die WinketsteUung des Kopfgelenks (16) 
einnimmt usw. Auf diese Weise ubenragc sich die Win* 
kelstellung. die der Kopf (12) an einer bestimmten Scelle 
elnmal eingenommen hat, auf jedes Gelenk, das diese 
Stelle im Laufe der Forcbewegung des Endoskops spa- 
tererreicht. 

Fig, 5 soil das der Erftndung zugrunde liegende Pro- 
blem verdeudichen. Wenn in den menschuche.i Dick- 
darm (19) em KoSoskop (20) bekannter Bauar; einge- 
fuhrt wird. so kann dieses am Sigma nur durch BerOh- 
rung mtt und erhoh:em Druck auf die Darmwand umge- 
lenkt werden. Diese krinschen Umlenkstellen sind in der 
Fig. mi: (20 und 21) bezeichnet. Auch im wekeren Ver- 
lauf des aufsteigenden Darmabschnkcs trecen solche 
Druckstellen auf, deren Hochstbelastbarkeit letzdich 
die Eindringuefe besummc 

Nach der Erftndung kann hingegen der Arz: die ge- 
wunschte Bahn im Sinne einer bewuQten Ler.kung be- 
sdmmen und zwar im IdealfaH ohne Beruhrur.g der 
Wand des zu uncersuchenden Kanals, Die Krummungs- 
bewegungen des Strangkorpers blelben onlich Rxiert 
bzw, wandern uber den sich fortbewegenden Scrang- 
korper hinweg. 

Die Steuerung ist abhangtg von der Bewegungsrich- 
ttmg in der Weise umkehrbar, daD beim Zuruckziehen 
des Endoskops. die Weitergabe der Wir.kekielEungsio* 
formauonen in umgekehrter Richcung vertauf:, wobei 
dann mit dem Austritt jedes Segments aus der Hohhing 
die [etzte vom Kopf (12) emgenommene WinkelsceN 
lungsinformacion gelosch? wird. 

Auch wenn die WinkelsteUungsanderungen der. em- 
zelnen Gelenke irifolge der Unvoilkommenhcit der 
Stellantriebe nur ein geringes AusmaB haben oder ver- 
haltnismaQig langsam vor srch gehen. ist eine wesentli- 
che Verbesserung der Forcbcwcgungseigeoschafcen ci- 


nes Endoskops gegenuber den bisher bekannten'r 
passiven AusfQhrungsformen zu erwarten. 
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1 Segment 

2 Hulse 

3 Gelenkhalftejnnen 
....4.GeIenkhalfte,auBeri 

5 SchlauchhuHe 

6 Strangkdrper 

7 Balgen 
S Balgen 

9 Hetzetement 

10 Balgen- ' 

l"l Kuhtschlauch 

12 Kopf 

13 Ring 

14 Sensor 

15 Vorwartsbewegung 

16 Kopfgelenk 

17 Gelenk 

18 Gelenk 

19 Dickdarm 

20 Druckstelle 

21 Druckstelle 



